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3Abstrakt 
Tato práce se zabývá návrhem algoritmu ízení laboratorního modelu výtahu a 
vizualizací v programu Factory Talk View Studio. V úvodu práce je strun popsána 
prmyslová komunikaní sí AS-Interface a v praxi používané algoritmy ízení výtah. 
V další kapitole je popsáno uspoádání a jednotlivé ásti laboratorního modelu výtahu. 
V neposlední ad se zde eší také komunikace mezi patry výtahu, kabinou a masterem 
AS-Interface a návrh funkních blok v programu RSLogix 5000. Hlavní náplní 
diplomové práce je návrh algoritmu ízení výtahu, ve kterém se využívá obousmrné 
sbrné ízení. V poslední kapitole je uveden návrh vizualizace výtahu, kterou lze tento 
výtah ovládat. 
Klíová slova 
PLC Rockwell Automation, Vizualizace modelu výtahu, ízení modelu výtahu 
Abstract 
My graduation theses is focused on project of algorithm proceedings laboratorial model 
of a lift and visualization in computer program Factory Talk View Studio. In 
introduction is written about industrial comunication network AS-Interface and in 
practise used algorithm proceedings of a lift. In following capitol is described system 
and several parts of laboratorial model of a lift. Not least is solved also comunication 
among floors of a lift, cabin and master AS-Interface and project of functional block in 
computer program RSLogix 5000. General purpose of master’s theses is project 
algorithm proceedings of a lift which use double-sided collecting proceedings. In last 
chapter is noticed project of visualization, which control a lift.  
Keywords 
PLC Rockwell Automation, Visualization of lift model, Control of lift model 
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91 ÚVOD 
V práci se budu zabývat algoritmy ízení výtah. Jedna z úvodních kapitol bude 
obsahovat struný popis sít AS-Interface. Dále popíši laboratorní model výtahu, který 
tvoí 4 patra, kabina, bezpenostní komponenty, rozvad, asynchronní motor, ídicí 
jednotka a nosná konstrukce. V neposlední ad je teba zmínit komunikace mezi patry 
výtahu, kabinou výtahu a programovatelným automatem, ve kterém je zabudovaný 
master AS-Interface. Aby bylo možné ovládat model po softwarové stránce, je nutné 
vytvoit ve vývojovém prostedí RSLogix 5000 funkní bloky, které budou detailn
popsány. Hlavním cílem této diplomové práce je vytvoit algoritmus ízení modelu 
výtahu v programu RSLogix 5000 pro programovatelný automat od firmy Rockwell 
Automation. Závrená kapitola se bude zabývat návrhem a vytvoením vizualizace 
modelu v programu Factory Talk View Studio.  
V této práci navazuji na pedchozí práci Ing. Lukáše Zástry, který navrhnul desky 
plošných spoj pro ovládání pater a kabiny výtahu.  
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2 SBRNICE AS-INTERFACE 
2.1 O sbrnici 
AS-Interface [3] je inteligentní automatizaní ešení pro nejnižší úrove v provozu 
automatizace. Systém AS-Interface umožuje zalenní senzor a aktuátor od rzných 
výrobc do sít jediným kabelem. Struktura je otevena vi nadazeným úrovním a je 
základem pro profesionální pokroková systémová ešení. 
Žlutý kabel se stal obchodní znakou AS-Interface. Penáší spolen napájení i 
data. Proezávací technika „Click&Go“ umožuje pipojení provozních zaízení do sít
– a jsou podízené stanice umístny kdekoliv na technologii. Nepehledná kabelová 
zm a objemné rozvade patí minulosti. 
AS-Interface s obrovským sortimentem produkt od více než 260 výrobc na celém 
svt nabízí ešení pro integrování senzor a aktuátor do prakticky všech 
automatizaních sítí. 
2.2 Vznik Sbrnice AS-Interface 
Sbrnice AS-Interface [3] (Actuator Senzor Interface) byla poátkem 90. let navržena 
konsorciem 11 výrobc automatizaní techniky. Sbrnice AS-Interface je sítí typu 
master – multislave, k síti je pipojeno jedno zaízení typu master a až 62 zaízení typu 
slave. V pvodním návrhu sbrnice AS-Interface byla možnost pipojit až 32 zaízení 
typu slave, ale v roce 1998 byla vytvoena nová specifikace AS-Interface verze 2.1, 
která množství zaízení rozšíila až na poet 62 zaízení typu slave.  
V souasné dob jsou na trhu jak zaízení podporující pouze pvodní variantu 1.0, 
tak zaízení podporující variantu AS-I verze 2.1. Od roku 2001 existují pro sbrnici AS-
Interface bezpenostní prvky podle normy EN 954-1 (kategorie 4). V roce 2004 byla 
vytvoena nová specifikace standardu – verze 3.0, která rozšiuje možnosti sbrnice o 
penos 16bitových informací ve více cyklech i jednom cyklu, ale pi snížení 
maximálního potu slav v síti. Pehledný vývoj sbrnice je znázornn na obrázku 2.1 
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Obrázek 2.1 asová osa vzniku a rozvoje AS-Interface [3] 
2.3 Vlastnosti AS-Interface 
Nejzákladnjší parametry prmyslové komunikaní sít AS-Interface [4] jsou 
tyto: 
• Penos dat i napájení po jediném kabelu 
• Komunikace typu Master – Slave 
• Maximáln 62 slav v jedné síti AS-Interface 
• Doba cyklu 	 5 ms pro 31 zaízení, 	10 ms pro 62 zaízení 
• Krytí podle provedení IP 20 až IP 69K 
• Standardní a bezpenostní komunikace na stejném kabelu AS-Interface 
• Maximální délka vedení 100 m bez omezení v topologii 
S repeaterem až 300 m 
K dispozici speciální firemní ešení pro prodloužení vedení 
V tchto pípadech se bezpodmínen musí postupovat podle dokumentace  
výrobce  
• Topologie sít – hvzda, kruh, sbrnice, strom 
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Obrázek 2.2 Topologie sít AS-Interface [4] 
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3 ÍZENÍ VÝTAH
ízení je soustava pístroj [1], které výtah spouštjí, ídí a zastavují. ízení muže být 
mechanické nebo elektrické. U mechanického ízení se ídí a spouští výtah lanem. 
Urení smru jízdy a okamžik zastavení zajišuje idi. U elektronického ízení ídí a 
spouští výtah elektromagnety (relé, stykae) nebo elektromotory. Pro urení vhodného 
zpsobu ízení výtahu jsou rozhodující pedevším: 
• druh výtahu (osobní, nákladní, lžkový apod.) 
• typ budovy (bytová, administrativní, hotel apod.) 
• zpsob provozu (samoobsluha, provoz s idiem apod.) 
Na základ potebných kombinací tchto urujících hledisek vznikla ada rzných 
druh ízení s rzným stupnm automatizace obsluhy a ízení. 
3.1 Jednoduché ízení 
U tohoto typu ízení [2] mže ídicí systém výtahu pijmout a splnit vždy jen jeden 
požadavek na jízdu. Jakmile je již njaký požadavek uživatele zaregistrován a 
vyizován, není pro dalšího uživatele k dispozici, dokud první požadavek nebude pln
vyízen. V každé stanici je tlaítko ovladae, kterým lze klec (pokud není pln
obsazena) pivolat. Pokud je stisknuto souasn nkolik vnjších tlaítek, má obvykle 
pednost nižší podlaží. Nevýhodou tohoto ízení je nevyužití nosnosti klece, nap. u 
obytných budov pi odchodu obyvatel domu do zamstnání, kdy v kleci jezdí obvykle 
jeden nebo dva cestující a ostatní musí ekat, než se klec uvolní. Proto není tento druh 
ízení vhodný pro vyšší budovy. 
3.2 Sbrné ízení 
Nevýhodou výtah s jednoduchým ízením [2] je fakt, že mohou v každém asovém 
okamžiku vyizovat vždy jen jeden požadavek na jízdu. Z hlediska využití maximálního 
možného dopravního výkonu, zejména u výtah s vtší nosností, je toto provedení
velmi nevýhodné, protože je velmi nízké prmrné obsazení kabiny. Pro maximální 
možné využití výtahu je teba sbrného ízení, které umožuje registraci více 
požadavk na jízdu ze stanic a z kabiny souasn a jejich vyizování tak, aby ke splnní 
co nejvtšího potu požadavk (a tím k peprav co nejvíce osob) bylo teba co 
nejkratšího asu. 
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Obrázek 3.1 Porovnání jednoduchého a sbrného ízení [2] 
Na obrázku 3.1 je pro názornost uvedeno porovnání celkového asu a celkové ujeté 
dráhy kabiny potebné pro splnní zvolených ty požadavk na jízdu mezi výtahem 
s jednoduchým ízením a výtahem s ízením sbrným. Pedpokládejme, že byly tém
souasn na výtah zadány požadavky na dopravu: 
• z 5. stanice do 11. stanice 
• z 3. stanice do 8. stanice 
• ze 4. stanice do 1. stanice 
• z 9. stanice do 1. stanice 
Dále pedpokládejme, že pedtím stál výtah v obou píkladech v klidu v 1. stanici a 
pedpokládejme, že rychlost výtah je vždy 1,2 m/s. Z obrázku 3.1 je patrno, že výtah 
s jednoduchým ízením bude pro uvedené tyi požadavky potebovat 210 sekund a 
ujede pitom 144 metr, kdežto výtah se sbrným ízením bude potebovat 130 sekund a 
ujede pitom jen 60 metr. Protože poteboval o 38 % mén asu, vyplývá z toho, že 
mže dopravit za stejnou dobu provozu o 38 % osob více než výtah s jednoduchým 
ízením. Pi vtším využití výtahu bude však ujetá dráha o 32,5 % menší, což má za 
následek menší opotebení výtahu a menší spotebu energie. Krom zvýšení dopravní 
kapacity výtahu a dalších uvedených výhod se použitím sbrného ízení zkrátí i ekací 
as na výtah. 
ekacím asem se obvykle rozumí doba od stisknutí povolávacího 
tlaítkového ovladae ve stanici do píjezdu kabiny do této stanice, pop. do otevení 
samoinných dveí.  
3.2.1 Jednosmrné sbrné ízení 
Jednosmrné sbrné ízení se používá tam, kde je to ekonomicky výhodné, tzn. 
v budovách, kde se vyskytuje hlavn provoz z výchozí stanice (pízemí) do jednotlivých 
pater a zpt z jednotlivých pater do pízemí. Uvedený zpsob provozu se vyskytuje 
v naprosté vtšin pípad v bytových budovách, v nichž se provoz z jednotlivých pater 
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smrem nahoru vyskytuje jen výjimen. Na rozdíl od ízení Simplex (obousmrné 
sbrné ízení) je ve všech stanicích jen jeden tlaítkový ovlada se signálkou, kterým 
lze zastavit kabinu, která projíždí touto stanicí smrem dol a není pln obsazená, anebo 
pivolat prázdnou kabinu. Dalšího snížení poizovacích náklad lze dosáhnout použitím 
spolených záznamových prvk (nap. relé) pro zaznamenání požadavku na jízdu 
z kabiny i ze stanic. Potom je ovšem nutné, aby požadavky ze stanic byly pijímány a 
registrovány jen tehdy, jestliže je kabina mže hned vyídit. Tento takzvaný omezený 
záznam má krom toho pednost, že nepijmutím požadavku na jízdu je uživatel ve 
stanici informován, že nebude v nejbližším asovém údobí obsloužen. Jestliže potom 
uživatel v nižším pate napíklad sejde do pízemí pšky po schodech, nedojde po 
uvolnní výtahu k jeho zbytenému zastavení v této stanici. Pokud uživatel dále na 
výtah eká, musí znovu stisknout tlaítkový ovlada pro vyízení pedtím navoleného 
smru jízdy. Ve stanicích (krom výchozí stanice) nelze u tohoto druhu ízení 
zaznamenat požadavek na jízdu, pokud je kabina pln obsazena, kabina jede smrem od 
uživatele nebo je kabina pi jízd smrem nahoru ásten obsazena. Ve výchozí stanici 
je možno zaznamenat požadavek na jízdu vždy, bez zetele k zatížení a smru jízdy 
kabiny. V kabin lze zaznamenat libovolný poet požadavk, pokud: kabina od nich 
neodjíždí opaným smrem anebo pokud není kabina pi jízd smrem dol pln
obsazena, jinak lze provést volbu jen do výchozí stanice. 
3.2.2 Obousmrné sbrné ízení 
Jedná se o nejobecnjší provedení sbrného ízení výtahu, které bývá oznaováno jako 
SIMPLEX. Toto ízení se vyznauje tím, že jsou v každé stanici umístny dva 
tlaítkové ovladae se signálkami. Jeden ovlada je pro smr jízdy nahoru a druhý 
ovlada je pro smr jízdy dol. Stisknutím jednoho z ovlada uživatel pedá ídicímu 
systému výtahu informaci, z které stanice a kterým smrem požaduje pepravu. 
V prvním a posledním pate je ve stanici vždy pouze jen jeden tlaítkový ovlada, 
protože smr pohybu kabiny z tchto pater je již pedem daný (kabina nemže sjet níž, 
než je první patro a vyjet výš než je poslední patro). V kabin je v ovladaové 
kombinaci pro každou stanici jeden tlaítkový ovlada se signálkou. V kabin i ve 
stanicích je možno zaznamenat vždy libovolný poet požadavk na jízdu, které jsou 
vyizovány tak, že jsou nejprve vyízeny všechny požadavky ped kabinou v zahájeném 
smru jízdy, který je uren prvním zaznamenaným požadavkem. Pokud již nejsou 
detekovány požadavky ve smru jízdy, obrátí se smr a vyizují se požadavky na jízdu 
druhým smrem. Pitom se vždy vyizují požadavky podle toho, jak k píslušným 
stanicím kabina pijíždí, bez zetele k tomu, jde-li o požadavky ze stanic nebo z kabiny 
a v jakém poadí byly zaznamenány. Na požadavky zaznamenané ve stanicích zastavuje 
kabina jen tehdy, jde-li o požadavek shodného smru s jízdou kabiny nebo i na 
požadavek opaného smru, jde-li o poslední zaznamenaný požadavek ped kabinou 
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vzhledem k smru její jízdy. Je-li však kabina pln zatížena, nereaguje již vbec na 
požadavky ze stanic a jezdí pouze podle požadavk z kabiny. Uživatel, který postupuje 
správn pi volb požadovaného smru a ídí se signalizací výtahu, musí mít vždy 
zajištno, že kabina pojede jeho požadovaným smrem. To je dáno jednak
zastavováním kabiny na požadavek ze stanic jen odpovídajícího smru a dále pedností 
volby z kabiny. Tuto pednost má uživatel pi nastupování do prázdné klece, pokud 
nemla ješt ped zastavením ve stanici již uren píští smr jízdy a mže být bu
asov omezená (má-li výtah snímání zatížení kabiny 1 osobou), pop. mže být 
omezena asovým relé na nkolik sekund po otevení dveí. Po úplném vyprázdnní 
kabiny je vhodné zrušit všechny zbývající nevyízené požadavky na jízdu zaznamenané 
v kabin, pro omezení zbytených jízd výtahu zpsobených neukáznnými uživateli. Ze 
stejného dvodu je vhodné pi zastavení kabiny ve stanici, kde byly zaznamenány 
požadavky na jízdu obma smry, zrušit oba požadavky. Pokud bylo ve stanici více 
uživatel, kteí skuten chtli odjet rzným smrem, není na závadu, že uživatelé, kteí 
do kabiny nenastoupili, musí znovu stisknout tlaítkový ovlada požadovaného smru. 
3.2.3 Skupinové ízení 
Ve vtších budovách [2] s vysokými nároky na vertikální dopravu se velmi asto 
nevystaí pouze s jedním výtahem a musí se použít skupiny nkolika výtah. V tom 
pípad je nutné, aby vstupy výtah byly co nejblíže u sebe a aby se použil spolený 
systém skupinového ízení pro všechny výtahy. Jedin vhodný systém skupinového 
ízení mže zajistit, že celkový dopravní výkon skupiny výtah bude vyšší, než je 
prostý souet dopravních výkon jednotlivých výtah. Pokud by pracovalo vedle sebe 
nkolik výtah se samostatným ízením, mohlo by asto docházet k tomu, že následkem 
nekázn uživatel by využitelný dopravní výkon tchto výtah byl menší, než odpovídá 
soutu dopravních výkon jednotlivých výtah. Velká ást uživatel totiž stiskne 
pivolávací tlaítkový ovlada u nkolika výtah a odjede první kabinou, která pijela. 
Zaznamenaný požadavek v této stanici však zpsobí zbytené pivolání prázdné kabiny 
nebo zastavení kabiny, která je již ásten obsazena, ímž dochází ke zdržování 
ostatních uživatel výtah, zbyteným jízdám apod. I kdyby byl každý uživatel výtahu 
ukáznný a stiskl by tlaítkový ovlada ve stanici jen u jednoho výtahu, nebude to ve 
vtšin pípad práv ten výtah, který je z celé skupiny pro vyízení tohoto požadavku 
nejvhodnjší. Skupinové ízení se provádí výhradn pro sbrné ízení obvykle pro 
skupiny 2 až 8 výtah a oznauje se názvy DUPLEX, TRIPLEX atd. Všechny výtahy 
ve skupin je vhodné situovat se šachetními dvemi vedle sebe max. do 4 výtah, u 
vtších skupin je teba vytvoit „výtahovou halu“ se šachetními dvemi ve dvou 
protilehlých stnách nebo ve tech stnách. Pokud ani 8 výtah nestaí pro zvládnutí 
vertikální dopravy v budov, je teba rozdlit výtahy do více skupin, které jsou od sebe 
v takové vzdálenosti, jež neumožní souasnou registraci požadavk na jízdu u obou 
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skupin. U velmi vysokých budov tyto oddlené skupiny obvykle obsluhují jen uritá 
pásma podlaží. Skupinové sbrné ízení se z vnjšího hlediska vyznauje pedevším 
spolenou registrací požadavku na jízdu ze stanic. Proto je ovladaová kombinace 
v každé stanici pouze jedna ve stejném provedení jako u ízení SIMPLEX, pop. jsou u 
vtších skupin nebo kvli soumrnosti ovladaové kombinace dv, které jsou však 
vzájemn propojeny. Ovladaové kombinace v kabinách se proti ízení SIMPLEX 
neliší. Nejdležitjším a také nejsložitjším úkolem skupinového ízení výtah je 
piadit každému požadavku na jízdu zaznamenanému ve stanici takový výtah, jehož 
kabina je pro jeho vyízení vzhledem k ostatním kabinám v nejvýhodnjší poloze. 
Pitom platí zásada, že na jeden požadavek má pijet do stanice jen jedna kabina. 
Jestliže je nkterá kabina pln obsazená nebo je vyazena z provozu pro závadu, 
provádní revize apod., pestává z hlediska skupinového ízení existovat, aniž by se tím 
narušila funkce ízení zbývající skupiny jako celku. 
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4 POPIS VÝTAHU 
Celý systém se skládá z rozvade a samotného modelu výtahu. Model výtahu se skládá 
z nosné konstrukce, ty pater, kabiny, dvou lamel, bezpenostního snímae a motoru. 
V rozvadi jsou umístny zdroje pro komponenty, jistie, styka a frekvenní mni. 
Nad rozvadem je umístna DIN lišta, na které je umístna proudová smyka a modul 
vstupn/výstupních jednotek. 
Obrázek 4.1 Model výtahu 
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4.1 Kabina výtahu 
V kabin výtahu je umístno celkov 6 tlaítek, diodový displej, dva snímae lamel, 
jeden sníma zatížení a bezpenostní sníma. 
tyi tlaítka jsou zde pro urení ísla 
patra, jedno tlaítko je pro zastavení kabiny a poslední tlaítko slouží jako zvonek. Na 
diodovém displeji se zobrazuje íslo patra, ve kterém se kabina práv nachází, nebo 
íslo patra, do kterého kabina výtahu práv jede. Zobrazuje se zde také smr jízdy 
kabiny. Bezpenostní sníma je zde proto, aby se zastavil motor, pokud by došlo nap. 
k poruše a kabina chtla sjet pod 1. patro nebo nad 4. patro, ímž by se mohl model 
poškodit. Sníma je v sepnutém stavu, dokud se nedostane do krajních bod výtahu, kde 
je v nosné konstrukci vyezán otvor, v tomto pípad se sníma nachází v rozepnutém 
stavu. V tom pípad se na stykai rozepnou kontakty a motor se zastaví. Sníma
zatížení má 4 úrovn, které jsou popsány v tabulce 4.1. Pokud se kabina zatíží, piblíží 
se kovový plíšek ke snímai a podle vzdálenosti jaká mezi nimi je, se urí jedna 
z poloh. Detail kabiny výtahu je na obrázku 4.2. 
Tabulka 4.1 tyi polohy snímae zatížení 
0 – nezatížená kabina bit1=0, bit2=1, bit3=1
1 – zatížená kabina bit1=0, bit2=0, bit3=1
2 – plná kabina bit1=1, bit2=0, bit3=1
3 – petížená kabina bit1=1, bit2=1, bit3=1
Obrázek 4.2 Detail kabiny výtahu 
20
4.2 Patra výtahu 
V patrech výtahu jsou umístna dv tlaítka pro pivolání kabiny výtahu a diodový 
displej. Tlaítka slouží pro zvolení smru jízdy. Jedno je tedy pro smr jízdy dol a 
druhé pro smr jízdy nahoru. Na diodovém displeji se zobrazuje íslo patra, ve kterém 
se kabina práv nachází, nebo íslo patra, do kterého kabina výtahu práv jede. 
Zobrazuje se zde také smr jízdy kabiny. Detail patra je zobrazen na obrázku 4.3. 
Obrázek 4.3 Detail patra výtahu 
4.3 Lamely výtahu 
Abychom kdykoliv mohli zjistit, jestli se kabina výtahu nachází v nkterém z pater, jsou 
v dráze jízdy kabiny umístné takzvané lamely. Lamely jsou vyrobené z tenkého železa. 
Abychom tyto lamely mohli snímat, jsou na kabin výtahu umístny dva induknostní 
snímae, které se sepnou po najetí kabiny na lamely. Ve 2., 3. a 4. pate je pravá lamela 
umístna výš než levá. V 1. pate jsou lamely prohozeny (levá lamela je výš než pravá), 
to je z toho dvodu, abychom byli schopni poznat, že kabina dojela do 1. patra. Tohoto 
prohození lamel se využívá v inicializaci výtahu, kdy po zapnutí modelu má kabina sjet 
do prvního patra, protože nezná svou aktuální pozici. Pokud je detekována jen jedna 
lamela, znamená to, že kabina bu vjíždí do patra nebo z nj vyjíždí. Pokud jsou 
detekovány ob lamely, kabina se nachází v nkterém z pater výtahu. Po detekování 
levé lamely se do promnné Sn1 uloží log. 1 a po detekování pravé lamely se log. 1 
uloží do promnné Sn2. Uspoádání lamel a idel je znázornno na obrázku 4.4. 
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Obrázek 4.4 Rozmístní lamel a idel 
4.4 Výpoet rychlosti kabiny výtahu 
Pro výpoet rychlosti je poteba vypoítat poet otáek ozubeného kola. Pro výpoet 
potu otáek ozubeného kola je poteba vypoítat otáky motoru a zjistit frekvenci 
proudu frekvenního mnie. Píklady výpotu jsou uvedeny pro Rychlost = 10000, 
jedná se o ekvivalent rychlosti, jehož hodnotu posíláme do proudové smyky. Podle 
tohoto ísla poté proudová smyka nastaví výstupní proud, který je pivádn do 
frekvenního mnie. Hodnota 4000 odpovídá výstupnímu proudu 4 mA, hodnota 5000 
odpovídá 5 mA atd. až do hodnoty 20000 což odpovídá 20 mA. V tabulce 4.2 jsou 
vypoítány na základ hodnot uložených v promnné Rychlost jednotlivé rychlosti 
pojezdu kabiny. 




v /607924,02 =⋅⋅=⋅⋅== pipi       (1) 
kde: v ................. rychlost jízdy kabiny výtahu [mm/s] 
 s ………….. obvod ozubeného kola [mm] 
 t .................. as otáení ozubeného kola [s] 
 n2 ................ poet otáek ozubeného kola [ot/min] 
 ................. Ludolfovo íslo 
 d ................. prmr ozubeného kola [mm] 
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n ===        (2) 
kde: n2 ................. poet otáek ozubeného kola [ot/min] 
 n1 ................. poet otáek motoru [ot/min] 
 i ................... pevodní pomr pevodovky 







n FM =−⋅=−⋅=      (3) 
kde: n1 ................. poet otáek motoru [ot/min] 
 fFM ………… frekvence proudu frekvenního mnie [Hz] 
 p .................. poet pólových dvojic motoru 
 s .................. skluz motoru 





























s      (4) 
kde: s .................. skluz motoru 
 ns ................. synchronní otáky motoru [ot/min] 
 n .................. asynchronní otáky motoru [ot/min] 
 f ................... frekvence proudu [Hz] 
 p .................. poet pólových dvojic motoru 
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=    (5) 
Kde: fFM ................ frekvence proudu frekvenního mnie [Hz] 
 fmax ............... maximální frekvence proudu frekvenního mnie [Hz] 
 rychlost ........ hodnota v promnné rychlost 
Tabulka 4.2 Hodnota v promnné Rychlost a skutená rychlost výtahu 
Hodnota v promnné 
Rychlost 











4.5 Nastavení frekvenního mnie 
Frekvenní mni [7] je použit od firmy Rockwell Automation, typ PowerFlex 40. Jeho 
nastavení je v tabulce 4.3. 
Tabulka 4.3 Nastavení frekvenního mnie 
Parametr Hodnota Popis 
P031 230 V Napájecí naptí 
P032 50 Hz Frekvence napájecího naptí 
P033 5 A Maximální proud dodávaný frekvenním mniem 
P034 0 Hz Minimální frekvence 
P035 35 Hz Maximální frekvence 
P036 1 (3 - wire) Zapojení 
P037 0 (ramp) Stop mód 
P038 3 (4 – 20 mA) Výbr ídicího signálu 
P039 2 s Doba nábhu 
P040 0,5 s Doba dobhu 
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5 KOMUNIKANÍ PROTOKOL 
5.1 Ovládání pater 
Komunikaci ovladae s patrem [8] zajišuje jeden slave modul 4I/4O, který umožuje 
penos dat jak z masteru ke slavu (nap. zobrazení aktuálního smru a ísla patra na 
displeji) tak od slavu k masteru, který nám posílá informace o zmáknutých tlaítcích 
pro jízdu nahoru nebo dol. Pro penos dat jsme si profil upravili. V tabulce 5.1 jsou 
ukázána data, která v našem profilu posílá master slavu 5. 
Tabulka 5.1 Data posílaná z masteru ke slavu [8]
D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 








Z tabulky 5.1 vyplývá, že je poteba penést 10 bit, ty jsme schopni penést pomocí 4 
cykl. Podle standardního profilu je k dispozici cykl 7. Zbývající 3 cykly jsou použity 
pro penos informace o tlaítcích (zmáknuto tlaítko nahoru, dol, ob tlaítka). 
V tabulce 5.2 je zobrazena posloupnost vysílaných požadavk slavu a odpovdi masteru 
u ovladae pater. 
Tabulka 5.2 Posloupnost vyslaných požadavk slavu a odpovdi masteru u 
ovladae pater [8]
Slave vysílá požadavek Master odpovídá 
111 D10  D9  D8  K=0->1 
010 D7    D6  D5  K=1->0 
001 D4    D3  D2  K=0->1 
000 D1    O    V  K=1->0 
101 (je-li zmáknuto tlaítko nahoru)  
100 (je-li zmáknuto tlaítko dol)  
011 (jsou-li zmáknuta ob tlaítka)  
Slave za sebou vysílá požadavky 111, 010, 001, 000 a master na n odpovídá daty 
D10 – D1, O, V a po každém poslaném požadavku zmní hodnotu K (kontrolní bit). Pro 
požadavky 111 a 001 zmní hodnotu kontrolního bitu z 0 na 1 a pro požadavky 010 a 
000 zmní hodnotu kontrolního bitu z 1 na 0. Pokud bude stisknuto jedno nebo ob
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tlaítka, vyšle slave po požadavku 000 nkterý z požadavk 101, 100 nebo 011. Master 
tímto obdrží informaci o stisku tlaítek, ale nic neodpoví, pouze si informaci uchová, 
dokud není tlaítko resetováno. Celý cyklus se neustále opakuje a znovu se zane trojicí 
bit 111. 
Kontrolní bit K [8] byl do komunikace pidán z dvodu menšího problému 
s asovou synchronizací penosu, protože slave po pedložení požadavku není schopen 
pesn urit, za jaký asový interval master odpoví. Jedna z možností je vložit po 
pedložení požadavku na data asovou prodlevu minimáln 5 ms (tato hodnota vychází 
z vlastností AS-i, kdy je dána maximální doba cyklu pro komunikaci mezi masterem a 
všemi slavy). V našem pípad bude k asování penosu použit již zmínný 4. bit K 
(doposud nevyužitý). Master v každém kroku zmní logickou úrove tohoto výstupu, 
tedy z 0 na 1 a z 1 na 0. Slave bude tyto zmny sledovat a jejich prostednictvím mže 
pesn urit, kdy už master odpovdl, a tudíž mže íst data a vyslat další požadavek. 
Penos tak lze znan zrychlit (zpesnit). 
5.2 Ovládání kabiny 
Pro komunikaci kabiny [8] a AS-i masteru jsou umístny v kabin dva slavy 4DI/4DO. 
Jeden slave data od masteru pijímá a druhý data k masteru posílá. Data posílaná 
z masteru jsou stejná jako data posílaná pro patra.
Tabulka 5.3 Data posílaná z masteru ke slavu [8]
D10 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 








Celé 16bitové slovo využité není. Ovlada te data jen na 4 požadavky, na zbylé 3 nic 
neoekává. Princip penosu dat je skoro totožný s penosem dat pro patra. 
Tabulka 5.4 Posloupnost vysílaných požadavk slavu a odpovdí masteru u 
ovladae kabiny [4]
Slave vysílá požadavek Master odpovídá 
111  K E3 E2 E1 
101  K D16 D15 D14 
100  K D13 D12 D11 
011  K D10 D9 D8 
010  K D7 D6 D5 
001  K D4 D3 D2 
000  K D1 O V 
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Slave s adresou 6 zajišuje penos dat z kabiny k masteru. Pomocí tohoto slavu jsou 
masteru posílány informace o snímaích lamel, zmáknutých tlaítkách pater 1 – 4, 
tlaítka zvonek, tlaítka stop, jeden bit patí snímai zavených dveí a jeden bit je 
paritní. Nastává zde problém, protože posílané slovo mže být max. 16bitové, ale 
tlaítek je v plném provedení 26 (24 pater + zvonek + stop tlaítko), navíc je poteba 
poslat informaci o snímaích a alespo jeden bit paritní. ešení problému je ukázáno 
v tabulce 5.5. 
Tabulka 5.5 ešení posílání 32bitového ísla [8]
E3 E2 E1 D16 D15 D14 D13 D12 
0 0 0 patro 16 patro 15 patro 14 patro 13 patro 12 
0 0 1   parita SnZavD zvonek 
D11 D10 D9 D8 - D1 O V 
patro 11 patro 10 patro 9 patro 8 - patro 1 O V 
stop Sním 2 Sním 1 patro 24 - patro 17 O V 
Tabulka 5.6 Posloupnost vysílaných požadavk masteru a odpovdi slavu u 
ovladae kabiny [8]
Master vysílá požadavek Slave odpovídá 
K111  E3  E2  E1 
K101 
 D16  D15  D14 
 (D32  D31  D30) 
K100 
 D13  D12  D11 
 (D29  D28  D27) 
K011 
 D10  D9  D8 
 (D26  D25  D24) 
K010 
 D7  D6  D5 
 (D23  D22  D21) 
K001 
 D4  D3  D2 
 (D20  D19  D18) 
K000 
 D1  O  V 
 (D17  O  V) 
Penos dat probíhá takto: V lichém cyklu se do promnných E3, E2, E1 zapíše 
hodnota 000, v sudém cyklu hodnota 001 a poté probíhá penos standardním zpsobem. 
V lichém kroku dostává master informaci o patrech 1 – 16 a v sudém kroku dostává 
informaci o patrech 17 – 24, snímaích lamel, stop tlaítku, tlaítku zvonek, snímai 
zavených dveí a parit. 
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6 FUNKNÍ BLOKY 
Funkní bloky jsou funkce, které se mohou volat v jednotlivých rutinách. Rozdíl mezi 
rutinou a funkními bloky je takový, že rutina se mže v programu volat jen jednou a 
funkní bloky nkolikrát. Funkní bloky se také dají jednoduše vyexportovat z projektu 
a vložit do jiného. Mohou být zahrnuty do knihovny funkcí. Jako píklad je na 
obrázku 6.1 ukázaný funkní blok Slave. 
Obrázek 6.1 Funkní blok Slave 
6.1 Kabina 
Funkní blok Kabina se skládá z blok: Slovo_posilane, Nastavení_parity_patra, 
Kontrola_parity_kabiny a Slovo_z_kabiny. Jedná se o blok, který se stará o komunikaci 
mezi PLC a kabinou výtahu. Ze vstupních promnných zjišuje posílaná data z PLC a 
posílá je na Slave 5. Slave 5 dostává informaci o ísle patra, ve kterém se nachází 
kabina, jestli kabina jede nebo stojí, jestli není petížená atd. Do výstupních 
promnných posílá informaci o zmáknutých tlaítcích v kabin a o sepnutí sníma
lamel. 
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Tabulka 6.1 Seznam promnných ve funkním bloku Kabina 
Vstupní promnné Datový typ Popis
Porucha  BOOL Informace o poruše 
Smer_dolu  BOOL Smr pojezdu dol
Smer_nahoru  BOOL Smr pojezdu nahoru 
Cislo_patra INT Zobrazení ísla patra na displeji v kabin
Pretizeni  BOOL Informace o petížené kabin
Pojezd  BOOL Informace jestli kabina jede nebo stojí 
Slave_5_IN_Bit1-3 BOOL Vstupní bity pro Slave 5 
Slave_6_IN_Bit1-3 BOOL Vstupní bity pro Slave 6 
Výstupní promnné   
Slave_5_OUT_Bit1-3 BOOL Výstupní bity pro Slave 5 
Slave_6_OUT_Bit1-3 BOOL Výstupní bity pro Slave 6 
Snimac1,2 BOOL Informace o sepnutí sníma 1,2 
Stop BOOL Zmáknutí Stop tlaítka v kabin
Zvonek BOOL Zmáknutí tlaítka Zvonek v kabin
Tlacitko_patro_1-4 BOOL Zmáknutí pater 1 – 4 v kabin
6.2 Kontrola_parity_kabiny 
V tomto funkním bloku se pomocí funkního bloku XOR_BIT kontroluje parita kabiny 
a výstupní promnná se posílá do funkního bloku Slovo_z_kabiny.  
Tabulka 6.2 Seznam promnných ve funkním bloku Kontrola_parity_kabiny 
Vstupní promnná Datový typ Popis 
Data_z_kabiny DINT Výstupní data z kabiny 
Výstupní promnná   
Data_z_kabiny_plus_kontrola_parity DINT Zkontrolovaná parita dat z kabiny  
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6.3 Nastaveni_parity_patra 
Vstupní promnnou bloku Nastaveni_parity_patra je Slovo_posilane_bez_parity a jak 
již z názvu této promnné vyplývá, chybí v nm paritní bit, který se v tomto bloku do 
této promnné doplní a celá promnná se pošle do bloku Slave a Kabina. 
Tabulka 6.3 Seznam promnných ve funkním bloku Nastaveni_parity_patra 
Vstupní promnná Datový typ Popis
Slovo_posilane_bez_parity INT 
Data posílaná do slav v patrech a 
kabiny bez parity 
Výstupní promnná   
Slovo_posilane_s_paritou INT 
Data posílaná do slav v patrech a 
kabiny s paritou 
6.4 Ovládání motoru 
Ovládání motoru se skládá z funkního bloku Ovladani_motoru a rutiny 
Ovladani_motoru. Ve funkním bloku je vytvoen algoritmus ízení motoru a pomocí 
výstupních promnných O1, O2, O3 se pedávají signály rutin, kde jsou umístné 
výstupy na frekvenní mni a proudovou smyku, pomocí níž se motor ovládá. 
Tabulka 6.4 Seznam promnných ve funkním bloku Ovladani_motoru 
Vstupní promnné Datový typ Popis
Start BOOL Promnná pro rozbh / zastavení motoru 
Smer BOOL Promnná pro urení smru pojezdu kabiny 
Rychlost BOOL Promnná pro nastavení rychlosti pojezdu kabiny 
Výstupní promnné   
O1 BOOL Promnná pro pojez nahoru 
O2 BOOL Promnná pro pojez dol
O3 INT 
Promnná v sob nese informaci o rychlosti 
pojezdu kabiny 
6.5 Slave 
Jak již bylo zmínno na zaátku kapitoly, funkní bloky se mohou volat v programu 
vícekrát. Toho využijeme u funkního bloku Slave. Tento blok se stará o komunikaci 
mezi PLC a patry výtahu. 
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Tabulka 6.5 Seznam promnných ve funkním bloku Slave 
Vstupní promnné Datový typ Popis 
Porucha BOOL Informace o poruše 
Smer_dolu BOOL Smr pojezdu dol
Smer_nahoru BOOL Smr pojezdu nahoru 
Cislo_patra INT Zobrazení ísla patra na displeji v patrech 
Pretizeni BOOL Informace o petížené kabin
Pojezd BOOL Informace jestli kabina jede nebo stojí
Slave_IN_Bit1-3 BOOL Vstupní bity pro Slavy 
Výstupní promnné   
Slave_OUT_Bit1-4 BOOL Výstupní bity pro Slavy 
Tlacitko_nahoru BOOL Zmáknutí tlaítka nahoru v pate 
Tlacitko_dolu BOOL Zmáknutí tlaítka dol v pate 
6.6 Slovo_posilane 
Ve funkním bloku Slovo_posilane se sdružují jednotlivé vstupní promnné typu 
BOOL do jedné promnné Slovo_posilane_bez_parity typu INT, s kterou se poté 
pracuje dále v patrech a kabin a jsou v ní uloženy informace o ísle patra, smru jízdy 
kabiny, zda-li nastala porucha, informace o zatížení kabiny a o tom, jestli kabina jede 
nebo stojí. Poskládání tchto dat je ukázáno v kapitole 5 v tabulce 5.1. 
Tabulka 6.6 Seznam promnných ve funkním bloku Slovo_posilane 
Vstupní promnné Datový typ Popis 
Porucha BOOL Informace o poruše 
Smer_dolu BOOL Smr pojezdu dol
Smer_nahoru BOOL Smr pojezdu nahoru 
Cislo_patra INT Zobrazení ísla patra na displeji v patrech 
Pretizeni BOOL Informace o petížené kabin
Pojezd BOOL Informace jestli kabina jede nebo stojí
Výstupní promnná   
Slovo_posilane_bez_parity INT Výstupní data bez parity 
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6.7 Slovo_z_kabiny 
Výstupem tohoto funkního bloku jsou informace o sepnutých snímaích, stisknutí 
tlaítka Stop, zvonek a pater výtahu. 
Tabulka 6.7 Seznam promnných ve funkním bloku Slovo_z_kabiny 
Vstupní promnná Datový typ Popis 
Data_z_kabiny_plus_kontrola_parity DINT Data z kabiny s kontrolou parity 
Výstupní promnné   
Snimac1,2 BOOL Informace o sepnutí sníma 1,2 
STOP BOOL Zmáknutí Stop tlaítka v kabin
Zvonek BOOL Zmáknutí tlaítka Zvonek v kabin
Tl1-4 BOOL Zmáknutí pater 1 – 4 v kabin
6.8 XOR_bit 
Funkní blok XOR_bit se používá ve funkních blocích Kontrola_parity_kabiny a 
nastavení_parity_patra. Pomocí dvou vstupních promnných se urí podle pravdivostní 
tabulky logické funkce XOR výsledná výstupní hodnota promnné. 
6.9 Zatizeni 
Tento blok uruje pomocí kombinace tech vstupních bit ze slavu úrove zatížení 
kabiny. 0 – nezatížená kabina, 1 – zatížená kabina, 2 – plná kabina, 3 – petížená 
kabina. Kombinace promnných jsou uvedeny v kapitole 4 v tabulce 4.1. 
Tabulka 6.8 Seznam promnných ve funkním bloku Zatizeni 
Vstupní promnná Datový typ Popis 
Slave_IN_Bit1-3 BOOL Vstupní bity pro urení zatížení 
Výstupní promnná   
Zatez INT Výsledná hodnota zatížení  
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7 ALGORITMUS ÍZENÍ 
Algoritmus ízení je prakticky realizován Mooreovým stavovým automatem. Pro 
realizaci je použito obousmrné sbrné ízení oznaované jako SIMPLEX. Každá 
stanice (krom prvního a posledního patra) obsahuje 2 tlaítka se signálkami. Jedno 
tlaítko nám zajišuje požadavek pro smr jízdy dol a druhé tlaítko pro smr nahoru. 
Stisknutím tlaítka uživatel pedá informaci o smru jízdy a také z jaké stanice tato 
informace pišla, ídicímu systému. Jedná se o systém s postupným sbrem. Postupným 
sbrem je myšleno to, že pokud je nastaven smr jízdy nahoru, tak výtah postupn
vyzvedne všechny zákazníky, kteí zmákli tlaítko nahoru v nkterém z pater a podle 
jejich požadavku je odveze do cílového patra smrem nahoru. Naopak, pokud je 
nastaven smr jízdy dol, tak výtah postupn vyzvedne všechny zákazníky, kteí 
zmákli tlaítko dol v nkterém z pater a podle jejich požadavku je odveze do cílového 
patra smrem dol. Kabina tedy nereaguje na požadavky z opaného smru, dokud jsou 
v jejím smru jízdy zaznamenávány požadavky stejného smru, kterým se pohybuje. 
Pokud dojela kabina do koncového patra (1 nebo 4), smr jízdy se poté zmní na 
opaný a upednostují se požadavky tohoto smru. Pokud již výtah nezaznamená 
požadavek ze stejného smru jako je smr jízdy, ale naopak zaznamená požadavky 
z opaného smru, tak vykoná postupn požadavky opaného smru. Napíklad pokud 
je kabina výtahu ve 2. pate, je nastaven smr dol a už není požadavek z 1. patra, ale 
jsou požadavky ze 3. patra pro smr nahoru a ze 4. patra pro smr dol, tak kabina 
postupn vyzvedne zákazníky smrem nahoru, tj. nejdíve ze 3. a poté ze 4. patra. 
Pokud by byla kabina ve 2. pate a byl nastaven smr dol a nebyl požadavek z 1. patra, 
ale byly by požadavky ze 3. a 4. patra smr dol, výtah by nejprve vyjel do 4. patra a 
poté by cestou vyzvedával zákazníky chtjící jet stejným smrem. Tyto situace jsou 
ošeteny ve všech patrech. V pípad, že není zaznamenán žádný požadavek, tak kabina 
stojí v pate a eká na stisk nkterého z tlaítek. 
Pro každé patro (krom prvního a posledního) jsou vytvoeny dva stavy a to pro 
smr pohybu nahoru a dol. Dva stavy pro každé patro proto, protože v každém stavu 
pro smr nahoru nebo dol vyžaduje jiné podmínky. Další stavy, do kterých mže 
algoritmus skoit, se týkají samotného pohybu kabiny. Stavy jsou celkov rozdleny na 
hlavní a vedlejší. Hlavní stavy jsou popsány v tabulce 7.2. Vedlejší stavy S11, S16, S17, 
S21, S22, S26, S31, S32, S36 a S37 doplují stavy hlavní a jsou popsány u hlavních 
stav, ke kterým patí. Stavy, jejichž ísla chybí v posloupnosti ísel 1 – 44 jsou brány 
jako rezervní pro pípadné nap. doplnní podmínek. Stavy pracují s promnnými 
TlacitkoKabina1 - TlacitkoKabina4, TPN1.0 – TPN1.3, TPD1.0 – TPD1.3, Sn1 – Sn2, 
Cil, Smer_Jizdy, Vychozi_stav, CisloP, Podmínka_Vizualizace[1] - 
Podmínka_Vizualizace[10, Pojezd_Vizualizace, Stav, SmerN, SmerD, Smer. Popis 
tchto promnných je v tabulce 7.1. Na obrázku 7.1 je stavový automat. 
ísla 
v kolekách vyjadují stavy a ísla mezi stavy vyjadují ísla podmínek.  
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Tabulka 7.1 Popis promnných použitých v kapitole algoritmus ízení 
Promnná Popis 
TlacitkoKabina1 - TlacitkoKabina4
Informace o tom, které z tlaítek (pater) bylo 
zmáknuto v kabin
TPN1.0 – TPN1.3 
Informace o zmáknutí tlaítka nahoru 
v patrech (1 - 4) 
TPD1.0 – TPD1.3 
Informace o zmáknutí tlaítka dol v patrech 
(1 - 4) 
Sn1 – Sn2 Snímae lamel v kabin (Sn1-levý, Sn2-pravý) 
Cil 

íslo cílového patra, do kterého má kabina 
dojet 
Smer_jizdy Nastavený aktuální smr pojezdu kabiny 
Vychozi_stav 
íslo patra, ze kterého kabina výtahu vyjela 
CisloP 

íslo patra, ve kterém se kabina zrovna 
nachází, do kterého kabina jede 
Pojezd_Vizualizace 
Po uvedení této promnné do log. 1 se podle 
smru zane kabina ve vizualizaci pohybovat 
bu nahoru nebo dol
Podmínka_Vizualizace[1]- 
Podmínka_Vizualizace[10] 
Podle hodnoty této promnné se do promnné 
Draha v rutin Vizualizace zapíše hodnota 0, 
200, 400 nebo 600 
Stav Aktuální stav, ve kterém se algoritmus nachází
SmerN 
Promnná, kterou když dáme do log. 1, zobrazí 
se na diodových displejích šipka nahoru 
SmerD 
Promnná, kterou když dáme do log. 1, zobrazí 
se na diodových displejích šipka dol
Smer 
Smr pohybu, kterým kabina jede (Smer=1 
kabina jede nahoru, Smer=0 kabina jede dol) 
Pokud kabina výtahu vjíždí do cílového patra nebo z nj vyjíždí, uloží se do promnné 
rychlost hodnota 7000. Rychlost pohybu kabiny se zmní na 29 mm/s.  
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Tabulka 7.2 Popis hlavních stav ídicího algoritmu 
Stav Popis 
S1 1. patro 
S2 2. patro pro smr nahoru 
S3 2. patro pro smr dol
S4 3. patro pro smr nahoru 
S5 3. patro pro smr dol
S6 4. patro 
S10 
Stav, do kterého se algoritmus dostane, když má 
kabina jet o 1 patro smrem nahoru 
S15 
Stav, do kterého se algoritmus dostane, když má 
kabina jet o 2 patra smrem nahoru 
S20 
Stav, do kterého se algoritmus dostane, když má 
kabina jet o 3 patra smrem nahoru 
S25 
Stav, do kterého se algoritmus dostane, když má 
kabina sjet o 1 patro smrem dol
S30 
Stav, do kterého se algoritmus dostane, když má 
kabina sjet o 2 patra smrem dol
S35 
Stav, do kterého se algoritmus dostane, když má 
kabina sjet o 3 patra smrem dol
Pro zvýšení pehlednosti v následujících tabulkách je vytvoen tabulka se 
zjednodušenými názvy promnných. Ostatní názvy promnných, které se zde 
nevyskytují, jsou nezmnné. 
Tabulka 7.3 Zjednodušené názvy promnných 
Promnná v programu Zjednodušené názvy promnných 
TlacitkoKabina1 - TlacitkoKabina4 TK1 – TK4 
TPN1.0 – TPN1.3 TPN1 – TPN4 








7.1 Stav inicializace 
Do tohoto stavu se algoritmus dostane po zapnutí výtahu. Kabina jede smrem dol, 
dokud nedojede do 1. patra, kde algoritmus pejde do stavu S1.  
7.2 Stavy pater 
Jedná se o stavy, do kterých se algoritmus dostane, pokud kabina dojede do nkterého 
z pater výtahu. Po dojetí do nkterého z pater se detekují zmáknutá tlaítka a po 
splnní podmínek se algoritmus dostane do nkterého ze stav pohybu. V každém ve 
stavu S1 – S6 je uvedena tabulka, ve které jsou ísla podmínek stavového automatu a 
podmínky, za kterých se algoritmus dostane do uritého stavu pohybu. 
7.2.1 Stav S1 
Jak vyplývá z tabulky 7.2, eší se v tomto stavu chování prvního patra. Do stavu S1 se 
algoritmus dostane ihned po vykonání inicializace, a pokud kabina dojede do 1. patra. 
Poté se eká na stisknutí tlaítek v patrech nebo v kabin. Pro pechod do jiného stavu 
musí nastat jedna z pti podmínek uvedených v tabulce 7.4. Hodnoty výstupních 
promnných po splnní podmínek 1 – 5 jsou v tabulce 7.5. 








1 TK2=1 nebo TPN2=1 S10 
2 (TK3=1 nebo TPN3=1), TK2=0, TPN2=0 S15 
3 (TK4=1 nebo TPD4=1), TK2=0, TPN2=0, TK3=0, TPN3=0 S20 
4 TPD3=1, TK2=0, TPN2=0, TK3=0, TPN3=0, TK4=0, TPD4=0 S15 
5 TPD2=1, TK2=0, TPN2=0, TK3=0, TPN3=0, TK4=0, TPD4=0, TPD3=0 S10 
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Nastavení výstupních hodnot 
1 
Start=1, Smer=1, Rychlost=7000, Cil=2, CisloP=2, Stav=10, SmerN=1, 
SmerD=0, Smer_J=1, V=1, Pojezd_V=1 
2 
Start=1, Smer=1, Rychlost=7000, Cil=3, CisloP=2, Stav=15, SmerN=1, 
SmerD=0, Smer_J=1, V=1, Pojezd_V=1 
3 
Start=1, Smer=1, Rychlost=7000, Cil=4, CisloP=2, Stav=20, SmerN=1, 
SmerD=0, Smer_J=1, V=1, Pojezd_V=1 
4 
Start=1, Smer=1, Rychlost=7000, Cil=3, CisloP=2, Stav=15, SmerN=1, 
SmerD=0, Smer_J=0, V=1, Pojezd_V=1 
5 
Start=1, Smer=1, Rychlost=7000, Cil=2, CisloP=2, Stav=10, SmerN=1, 
SmerD=0, Smer_J=0, V=1, Pojezd_V=1 
7.2.2 Stav S2 
Do tohoto stavu se algoritmus dostane, pokud je kabina výtahu ve 2. pate a smr 
pohybu je nahoru. Pro pechod do jiného stavu musí nastat jedna ze ty podmínek 
uvedených v tabulce 7.6. Hodnoty výstupních promnných po splnní podmínek 6 – 9 
jsou v tabulce 7.7.  








6 TK3=1 nebo TPN3=1 S10 
7 (TK4=1 nebo TPD4=1), TK3=0, TPN3=0 S15 
8 TPD3=1, TK4=0, TPD4=0, TK3=0, TPN3=0 S10 
9 
(TK1=1 nebo TPN1=1), TK3=0, TPN3=0, TPD3=0, TK4=0, 
TPD4=0 
S10 




Nastavení výstupních hodnot 
6 
Start=1, Smer=1, Rychlost=7000, Cil=3, CisloP=2, Stav=10, SmerN=1, 
SmerD=0, Smer_J=1, V=2, Pojezd_V=1 
7 
Start=1, Smer=1, Rychlost=7000, Cil=4, CisloP=3, Stav=15, SmerN=1, 
SmerD=0, Smer_J=1, V=2, Pojezd_V=1 
8 
Start=1, Smer=1, Rychlost=7000, Cil=3, CisloP=3, Stav=10, SmerN=1, 
SmerD=0, Smer_J=0, V=2, Pojezd_V=1 
9 
Start=1, Smer=0, Rychlost=7000, Cil=1, CisloP=1, Stav=10, SmerN=0, 
SmerD=1, Smer_J=0, V=2, Pojezd_V=1 
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7.2.3 Stav S3 
Do tohoto stavu se algoritmus dostane, pokud je kabina výtahu ve 2. pate a smr 
pohybu je dol. Pro pechod do jiného stavu musí nastat jedna ze ty podmínek 
uvedených v tabulce 7.8. Hodnoty výstupních promnných po splnní podmínek       
10 – 13 jsou v tabulce 7.9. 







10 TK1=1 nebo TPN1=1 S10 
11 (TK3=1 nebo TPN3=1), TK1=0, TPN1=0 S10 
12 (TK4=1 nebo TPD4=1), TK1=0, TPN1=0, TK3=0, TPN3=0 S15 
13 TPD3=1, TK1=0, TPN1=0, TK3=0, TPN3=0, TK4=0, TPD4=0 S10 




Nastavení výstupních hodnot 
10 
Start=1, Smer=0, Rychlost=7000, Cil=1, CisloP=1, Stav=10, SmerN=0, 
SmerD=1, Smer_J=0, V=2, Pojezd_V=1 
11 
Start=1, Smer=1, Rychlost=7000, Cil=3, CisloP=3, Stav=10, SmerN=1, 
SmerD=0, Smer_J=1, V=2, Pojezd_V=1 
12 
Start=1, Smer=1, Rychlost=7000, Cil=4, CisloP=3, Stav=15, SmerN=1, 
SmerD=0, Smer_J=1, V=2, Pojezd_V=1 
13 
Start=1, Smer=1, Rychlost=7000, Cil=3, CisloP=3, Stav=10, SmerN=1, 
SmerD=0, Smer_J=0, V=2, Pojezd_V=1 
7.2.4 Stav S4 
Do tohoto stavu se algoritmus dostane, pokud je kabina výtahu ve 3. pate a smr 
pohybu je nahoru. Pro pechod do jiného stavu musí nastat jedna ze ty podmínek 
uvedených v tabulce 7.10. Hodnoty výstupních promnných po splnní podmínek 14 – 
17 jsou v tabulce 7.11. 
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14 TK4=1 nebo TPD4=1 S10 
15 (TK2=1 nebo TPD2=1), TK4=0, TPD4=0 S25 
16 (TK1=1 nebo TPN1=1), TK4=0, TPD4=0, TK2=0, TPD2=0 S30 
17 TPN2=1, TK4=0, TPD4=0, TK2=0, TPD2=0, TK1=0, TPN1=0 S25 




Nastavení výstupních hodnot 
14 
Start=1, Smer=1, Rychlost=7000, Cil=4, CisloP=4, Stav=10, SmerN=1, 
SmerD=0, Smer_J=1, V=3, Pojezd_V=1 
15 
Start=1, Smer=0, Rychlost=7000, Cil=2, CisloP=2, Stav=25, SmerN=0, 
SmerD=1, Smer_J=0, V=3, Pojezd_V=1 
16 
Start=1, Smer=0, Rychlost=7000, Cil=1, CisloP=2, Stav=30, SmerN=0, 
SmerD=1, Smer_J=1, V=3, Pojezd_V=1 
17 
Start=1, Smer=0, Rychlost=7000, Cil=2, CisloP=2, Stav=25, SmerN=0, 
SmerD=1, Smer_J=1, V=3, Pojezd_V=1 
7.2.5 Stav S5 
Do tohoto stavu se algoritmus dostane, pokud je kabina výtahu ve 3. pate a smr 
pohybu je dol. Pro pechod do jiného stavu musí nastat jedna ze ty podmínek 
uvedených v tabulce 7.12. Hodnoty výstupních promnných po splnní podmínek       
18 – 21 jsou v tabulce 7.13. 








18 TK2=1 nebo TPD2=1 S25 
19 (TK1=1 nebo TPN1=1), TK2=0, TPD2=0 S30 
20 TPN2=1, TK2=0, TPD2=0, TK1=0, TPN1=0 S25 
21 (TK4=1 nebo TPD4=1), TK2=0, TPD2=0, TK1=0, TPN1=0, TPN2=0 S10 
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Nastavení výstupních hodnot 
18 
Start=1, Smer=0, Rychlost=7000, Cil=2, CisloP=2, Stav=25, SmerN=0, 
SmerD=1, Smer_J=0, V=3, Pojezd_V=1 
19 
Start=1, Smer=0, Rychlost=7000, Cil=1, CisloP=2, Stav=30, SmerN=0, 
SmerD=1, Smer_J=0, V=3, Pojezd_V=1 
20 
Start=1, Smer=0, Rychlost=7000, Cil=2, CisloP=2, Stav=25, SmerN=0, 
SmerD=1, Smer_J=1, V=3, Pojezd_V=1 
21 
Start=1, Smer=1, Rychlost=7000, Cil=4, CisloP=4, Stav=10, SmerN=1, 
SmerD=0, Smer_J=1, V=3, Pojezd_V=1 
7.2.6 Stav S6 
Do tohoto stavu se algoritmus dostane, pokud je kabina výtahu ve 4. pate. Pro pechod 
do jiného stavu musí nastat jedna z pti podmínek uvedených v tabulce 7.14. Hodnoty 
výstupních promnných po splnní podmínek 22 – 26 jsou v tabulce 7.15. 








22 TK3=1 nebo TPD3=1 S25 
23 (TK2=1 nebo TPD2=1), TK3=0, TPD3=0 S30 
24 (TK1=1 nebo TPN1=1), TK3=0, TPD3=0, TK2=0, TPD2=0 S35 
25 TPN2=1, TK3=0, TPD3=0, TK2=0, TPD2=0, TK1=0, TPN1=0 S30 
26 TPN3=1, TK3=0, TPD3=0, TK2=0, TPD2=0, TK1=0, TPN1=0, TPN2=0 S25 
Tabulka 7.15 Hodnoty výstupních promnných po splnní podmínek 22 - 26 

íslo podmínky Nastavení výstupních hodnot 
22 
Start=1, Smer=0, Rychlost=7000, Cil=3, CisloP=3, Stav=25, 
SmerN=0, SmerD=1, Smer_J=0, V=4, Pojezd_V=1 
23 
Start=1, Smer=0, Rychlost=7000, Cil=2, CisloP=3, Stav=30, 
SmerN=0, SmerD=1, Smer_J=0, V=4, Pojezd_V=1 
24 
Start=1, Smer=0, Rychlost=7000, Cil=1, CisloP=3, Stav=35, 
SmerN=0, SmerD=1, Smer_J=0, V=4, Pojezd_V=1 
25 
Start=1, Smer=0, Rychlost=7000, Cil=2, CisloP=3, Stav=30, 
SmerN=0, SmerD=1, Smer_J=1, V=4, Pojezd_V=1 
26 
Start=1, Smer=0, Rychlost=7000, Cil=3, CisloP=3, Stav=25, 
SmerN=0, SmerD=1, Smer_J=1, V=4, Pojezd_V=1 
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7.3 Stavy pohybu kabiny 
Jedná se o stavy, které eší pohyb kabiny. Mže nastat 6 stav: kabina má vyjet o 1, 2 
nebo 3 patra výš, než ve kterém se zrovna nachází, nebo má kabina sjet o 1, 2 nebo 3 
patra níž, než ve kterém se zrovna nachází. V každém stavu je uvedena tabulka, ve které 
se nachází informace o ísle podmínky pro pechody ze stav, je zde také uveden 
výchozí stav, který informuje o aktuálním stavu algoritmu a cílový stav, který 
informuje, do jakého stavu algoritmus pejde po splnní urité podmínky. 
7.3.1 Stav S10 
Do tohoto stavu se algoritmus dostane, pokud má kabina vyjet o jedno patro výš, než ve 
kterém se práv nachází, nebo pokud je kabina ve 2. pate a má sjet do 1. patra. Na stav 
S10 navazuje stav S11 a na stav S11 navazuje stav S12. Pro pechod do jiného stavu 
musí nastat jedna z podmínek uvedených v tabulce 7.16. Hodnoty výstupních 
promnných po splnní podmínek 27 – 43 jsou v tabulce 7.17. 









27 S10 Sn1=1, Sn2=0 S11 
28 S10 V=1, Smer_J=0, CisloP=2, TPD4=1 S20 
29 S10 V=1, Smer_J=0, CisloP=2, TPD3=1 S15 
30 S10 V=1, Smer_J=0, CisloP=3, TPD4=1 S15 
31 S10 V=2, Smer_J=0, CisloP=3, TPD4=1 S15 
32 S11 Sn1=1, Sn2=1, Cil=1 S12 
33 S11 Sn1=1, Sn2=1, Cil=2, Smer_J=1 S12 
34 S11 Sn1=1, Sn2=1, Cil=2, Smer_J=0 S12 
35 S11 Sn1=1, Sn2=1, Cil=3, Smer_J=1 S12 
36 S11 Sn1=1, Sn2=1, Cil=3, Smer_J=0 S12 
37 S11 Sn1=1, Sn2=1, Cil=4  S12 
38 S12 Cil=1 S1 
39 S12 Cil=2, Smer_J=1 S2 
40 S12 Cil=2, Smer_J=0 S3 
41 S12 Cil=3, Smer_J=1 S4 
42 S12 Cil=3, Smer_J=0 S5 
43 S12 Cil=4  S6 
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Nastavení výstupních hodnot 
27 Rychlost=7000, Stav=25 
28 Stav=20, Cil=4 
29 Stav=15, Cil=3 
30 Stav=15, Cil=4 
31 Stav=15, Cil=4 
32 Rychlost=4000, Stav=12, SmerN=0, SmerD=0, Pojezd_V=0, Podmínka_V[1]=1 
33 Rychlost=4000, Stav=12, SmerN=0, SmerD=0, Pojezd_V=0, Podmínka_V[2]=1 
34 Rychlost=4000, Stav=12, SmerN=0, SmerD=0, Pojezd_V=0, Podmínka_V[3]=1 
35 Rychlost=4000, Stav=12, SmerN=0, SmerD=0, Pojezd_V=0, Podmínka_V[4]=1 
36 Rychlost=4000, Stav=12, SmerN=0, SmerD=0, Pojezd_V=0, Podmínka_V[5]=1 
37 Rychlost=4000, Stav=12, SmerN=0, SmerD=0, Pojezd_V=0, Podmínka_V[6]=1 
38 CisloP=1, Stav=1 
39 CisloP=2, Stav=2 
40 CisloP=2, Stav=3 
41 CisloP=3, Stav=3 
42 CisloP=3, Stav=4 
43 CisloP=4, Stav=4 
Popis podmínek: 
• 27: Pokud je detekována jen levá lamela, znamená to v tomto pípad, že kabina 
vjíždí do 2., 3. nebo 4. patra smrem ze spodu anebo do 1. patra shora. Po 
splnní této podmínky pejde algoritmus do stavu S11. 
• 28: Pokud je stisknuto tlaítko TPD2 (2. patro smr dol) a výchozí stav kabiny 
je 1. patro, kabina se rozjede z 1. do 2. patra. Je-li v prbhu jízdy do 2. patra 
zmáknuto tlaítko TPD4 (4. patro), pejde algoritmus do stavu S20. (Kabina 
nejprve vezme zákazníka ve 4. pate a poté postupn vezme všechny uživatele 
chtjící jet smrem dol, aby se zamezilo neefektivnímu ježdní kabiny)
• 29: Podobn jako v podmínce 28 je to i v podmínce 29. Pokud je stisknuto 
tlaítko TPD2 (2. patro smr dol) a výchozí stav kabiny je 1. patro, kabina se 
rozjede z 1. do 2. patra. Je-li v prbhu jízdy do 2. patra zmáknuto tlaítko 
TPD3 (3. patro), pejde algoritmus do stavu S15. (Kabina nejprve vezme 
zákazníka ve 4. pate a poté postupn vezme všechny uživatele chtjící jet 
smrem dol)
• 30: Pokud je stisknuto tlaítko TPD2 (2. patro smr dol) a výchozí stav kabiny 
je 1. patro, kabina se rozjede z 1. do 2. patra. Je-li kabina mezi 2. a 3. patrem a je 
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zmáknuto tlaítko TPD4 (4. patro), pejde algoritmus do stavu S15. (Kabina 
nejprve vezme zákazníka ve 4. pate a poté postupn vezme všechny uživatele 
chtjící jet smrem dol)
• 31: Pokud je stisknuto tlaítko TPD3 (3. patro smr dol) a výchozí stav kabiny 
je 2. patro, kabina se rozjede z 2. do 3. patra. Je-li v prbhu jízdy do 3. patra 
zmáknuto tlaítko TPD4 (4. patro), pejde algoritmus do stavu 15. (Kabina 
nejprve vezme zákazníka ve 4. pate a poté postupn vezme všechny uživatele 
chtjící jet smrem dol)
• 32, 33, 34, 35, 36, 37: Pokud oba snímae detekují lamelu, znamená to, že 
kabina výtahu dojela do nkterého z pater (1 – 4). Ve stavu S26 se po vykonání 
nkteré z podmínek (32 – 37) zastaví motor, vypnou se požadavky z daného 
patra a algoritmus pejde do stavu S12. 
• 38, 39, 40, 41, 42, 43: Ve stavu S12 se podle promnných Cil a Smer pejde do 
nkterého ze stav pater S1 – S6 podle dané podmínky (38 – 43) 
7.3.2 Stav S15 
Do tohoto stavu se algoritmus dostane, pokud má kabina vyjet o dv patra výš, než ve 
kterém se práv nachází. Na stav S15 navazuje stav S16 a na stav S16 navazuje stav 
S17. Pro pechod do jiného stavu musí nastat jedna z podmínek uvedených 
v tabulce 7.18. Hodnoty výstupních promnných po splnní podmínek 44 – 49 jsou 
v tabulce 7.19. 









44 S15 Sn1=1, Sn2=0 S16 
45 S15 V=1, Smer_J=1, CisloP=2, (TPN2=1 nebo TK2=1) S10 
46 S15 V=1, Smer_J=0, CisloP=2, TPD4=1 S20 
47 S15 V=2, Smer_J=1, CisloP=3, (TPN3=1 nebo TK3=1) S10 
48 S16 Sn1=1, Sn2=1 S17 
49 S17 Sn1=0, Sn2=1 S10 
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Nastavení výstupních hodnot 
44 Stav=16 
45 Stav=10, Cil=2 
46 Stav=20, Cil=4  
47 Stav=10, Cil=3  
48 Stav=17, CisloP=CisloP+1 
49 Stav=10 
Popis podmínek: 
• 44: Pokud je detekována jen levá lamela, znamená to v tomto pípad, že kabina 
vjíždí do 2. nebo 3. patra. Po splnní této podmínky pejde algoritmus do stavu 
16. 
• 45: Pokud je stisknuto tlaítko TPN3 (3. patro smr nahoru) a výchozí stav 
kabiny je 1. patro, kabina se rozjede z 1. do 3. patra. Je-li v prbhu jízdy do 2. 
patra zmáknuto tlaítko TPN2 (2. patro smr nahoru) pejde algoritmus do 
stavu S10. (Kabina nejprve vezme uživatele ve 2. pate a poté uživatele ve 3. 
pate, aby se zamezilo neefektivnímu ježdní kabiny)
• 46: Pokud je stisknuto tlaítko TPD3 (3. patro smr dol) a výchozí stav kabiny 
je 1. patro, kabina se rozjede z 1. do 3. patra. Je-li v prbhu jízdy do 2. patra 
zmáknuto tlaítko TPD4 (4. patro smr dol) pejde algoritmus do stavu S20. 
(Kabina nejprve vezme zákazníka ve 4. pate, poté ve 3. pate a jede smrem 
dol)
• 47: Pokud je stisknuto tlaítko TPD4 (4. patro) a výchozí stav kabiny je 2. patro, 
kabina se rozjede z 2. do 4. patra. Je-li v prbhu jízdy do 3. patra zmáknuto 
tlaítko TPN3 (3. patro smr nahoru) nebo tlaítko TK3 (tlaítko z kabiny pro 3. 
patro), pejde algoritmus do stavu S10. (Kabina nejprve vezme zákazníka ve 3. 
pate a poté dojede do 4. patra)
• 48: Pokud oba snímae detekují lamelu, znamená to v tomto pípad, že je 
kabina bu ve 2. nebo 3. pate. Provede se zvýšení ísla patra o hodnotu 1, 
kabina pokrauje smrem nahoru a algoritmus pejde do stavu S17. 
• 49: Ve stavu S17 se eká na detekování jen pravé lamely. Tím získáme 
informaci, že kabina vyjíždí z patra a pokrauje smrem nahoru. Po splnní této 
podmínky pejde algoritmus do stavu S10.  
45
7.3.3 Stav S20 
Do tohoto stavu se algoritmus dostane, pokud má kabina vyjet o ti patra výš než ve 
kterém se práv nachází. Na tento stav navazuje stav S21 a na stav S21 navazuje stav 
S22. Pro pechod do jiného stavu musí nastat jedna z podmínek uvedených 
v tabulce 7.20. Hodnoty výstupních promnných po splnní podmínek 50 – 54 jsou 
v tabulce 7.21. 









50 S20 Sn1=1, Sn2=0 S21 
51 S20 (TPN2=1 nebo TK2=1) S10 
52 S20 (TPN3=1 nebo TK3=1), TPN2=0, TK2=0 S15 
53 S21 Sn1=1, Sn2=1 S22 
54 S22 Sn1=0, Sn2=1 S15 




Nastavení výstupních hodnot 
50 Stav=21 
51 Stav=10, Cil=2 
52 Stav=15, Cil=3 
53 Stav=15, CisloP=CisloP+1 
54 Stav=15 
Popis podmínek: 
• 50: Pokud je detekována jen levá lamela, znamená to v tomto pípad, že kabina 
vjíždí do 2. patra smrem zespodu. Po splnní této podmínky pejde algoritmus 
do stavu S21. 
• 51: Pokud je stisknuto tlaítko TPD4 (4. patro), kabina se rozjede z 1. do 4. 
patra. Je-li v prbhu jízdy do 2. patra zmáknuto tlaítko TPN2 (2. patro smr 
nahoru) nebo tlaítko TK2 (tlaítko z kabiny pro 2. patro), pejde algoritmus do 
stavu S10. (Kabina nejprve vezme zákazníka ve 2. pate a poté po cest do 4. 
patra vezme všechny uživatele, kteí chtjí jet smrem nahoru)
• 52: Pokud je stisknuto tlaítko TPD4 (4. patro), kabina se rozjede z 1. do 4. 
patra. Je-li kabina mezi 2. a 3. patrem, je zmáknuto tlaítko TPN3 (3. patro 
smr nahoru) nebo tlaítko TK3 (tlaítko z kabiny pro 3. patro), ale není 
zmáknuto TPN2 (2. patro smr nahoru) ani TK2 (tlaítko z kabiny pro 2. patro), 
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pejde algoritmus do stavu S15. (Kabina nejprve vezme zákazníka ve 3. pate a 
poté dojede do 4. patra)
• 53: Pokud oba snímae detekují lamelu, znamená to v tomto pípad, že je 
kabina v 2. pate. Provede se zvýšení ísla patra o hodnotu 1, kabina pokrauje 
smrem nahoru a algoritmus pejde do stavu S22. 
• 54: Ve stavu S22 se eká na detekování jen pravé lamely. Tím získáme 
informaci, že kabina vyjíždí z patra a pokrauje smrem nahoru. Po splnní této 
podmínky pejde algoritmus do stavu S15. 
7.3.4 Stav S25 
Do tohoto stavu se algoritmus dostane, pokud má kabina sjet o jedno patro níž, než ve 
kterém se práv nachází. Tohle neplatí pro jízdu z 2. patra do 1. patra. Pokud jede 
kabina z 2. do 1. patra, pejde algoritmus do stavu S10, protože jsou v 1. pate 
prohozené lamely. Na stav S25 navazuje stav S26 a na stav S26 navazuje stav S27. Pro 
pechod do jiného stavu musí nastat jedna z podmínek uvedených v tabulce 7.22. 
Hodnoty výstupních promnných po splnní podmínek 55 – 67 jsou v tabulce 7.23. 









55 S25 Sn1=0, Sn2=1 S26 
56 S25 V=4, Smer_J=1, CisloP=3, TPN1=1 S35 
57 S25 V=4, Smer_J=1, CisloP=3, TPN2=1, TPN1=0 S30 
58 S25 V=4, Smer_J=1, CisloP=2, TPN1=1 S30 
59 S25 V=3, Smer_J=1, CisloP=2, TPN1=1 S30 
60 S26 Sn1=1, Sn2=1, Cil=2, Smer_J=1 S27 
61 S26 Sn1=1, Sn2=1, Cil=2, Smer_J=0 S27 
62 S26 Sn1=1, Sn2=1, Cil=3, Smer_J=1 S27 
63 S26 Sn1=1, Sn2=1, Cil=3, Smer_J=0 S27 
64 S27 Cil=2, Smer_J=1 S2 
65 S27 Cil=2, Smer_J=0 S3 
66 S27 Cil=3, Smer_J=1 S4 
67 S27 Cil=3, Smer_J=0 S5 
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Nastavení výstupních hodnot 
55 Stav=25, Rychlost=7000 
56 Stav=35, Cil=1 
57 Stav=30, Cil=2 
58 Stav=30, Cil=1 
59 Stav=30, Cil=1 
60 Stav=27, Rychlost=4000, SmerN=0, SmerD=0, Podmínka_V[7]=1 
61 Stav=27, Rychlost=4000, SmerN=0, SmerD=0, Podmínka_V[8]=1 
62 Stav=27, Rychlost=4000, SmerN=0, SmerD=0, Podmínka_V[9]=1 
63 Stav=27, Rychlost=4000, SmerN=0, SmerD=0, Podmínka_V[10]=1 
64 Stav=2, CisloP=2 
65 Stav=3, CisloP=2 
66 Stav=4, CisloP=3 
67 Stav=5, CisloP=3 
Popis podmínek: 
• 55: Pokud je detekována jen pravá lamela, znamená to v tomto pípad, že 
kabina vjíždí do 2. nebo 3. patra smrem shora. Po splnní této podmínky pejde 
algoritmus do stavu S26. 
• 56: Pokud je stisknuto tlaítko TPN3 (3. patro smr nahoru) a výchozí stav 
kabiny je 4. patro, kabina se rozjede ze 4. do 3. patra. Je-li v prbhu jízdy do 3. 
patra zmáknuto tlaítko TPN1 (1. patro) pejde algoritmus do stavu S35. 
(Kabina nejprve vezme zákazníka v 1. pate a poté postupn vezme všechny 
uživatele chtjící jet smrem nahoru)
• 57: Pokud je stisknuto tlaítko TPN3 (3. patro smr nahoru) a výchozí stav 
kabiny je 4. patro, kabina se rozjede ze 4. do 3. patra. Je-li v prbhu jízdy do 3. 
patra zmáknuto tlaítko TPN2 (2. patro smr nahoru) a není zmáknuté tlaítko 
TPN1 (1. patro), pejde algoritmus do stavu S30. (Kabina nejprve vezme 
zákazníka ve 2. pate a poté postupn vezme všechny uživatele chtjící jet 
smrem nahoru)
• 58: Je stisknuto tlaítko TPN3 (3. patro smr nahoru) a výchozí stav kabiny je 4. 
patro, kabina je mezi 2. a 3. patrem, pohybuje se smrem dol. Je-li zmáknuto 
tlaítko TPN1 (1. patro) pejde algoritmus do stavu S30. (Kabina nejprve vezme 
zákazníka v 1. pate a poté postupn vezme všechny uživatele chtjící jet smrem 
nahoru)
• 59: Pokud je stisknuto tlaítko TPN2 (2. patro smr nahoru) a výchozí stav 
kabiny je 3. patro, kabina se rozjede ze 3. do 2. patra. Je-li v prbhu jízdy do 2. 
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patra zmáknuto tlaítko TPN1 (1. patro), pejde algoritmus do stavu S30. 
(Kabina nejprve vezme zákazníka v 1. pate a poté postupn vezme všechny 
uživatele chtjící jet smrem nahoru)
• 60, 61, 62, 63: Pokud oba snímae detekují lamelu, znamená to, že kabina 
výtahu dojela do nkterého z pater (2, 3 nebo 4). Ve stavu S26 se po vykonání 
nkteré z podmínek (60 – 63) zastaví motor, vypnou se požadavky z daného 
patra a algoritmus pejde do stavu S27. 
• 64, 65, 66, 67: Ve stavu S27 se podle promnných Cil a Smer pejde do 
nkterého ze stav pater S2 – S5 podle dané podmínky (64 – 67). 
7.3.5 Stav S30 
Do tohoto stavu se algoritmus dostane, pokud má kabina sjet o dv patra níž, než ve 
kterém se práv nachází. Na stav S30 navazuje stav S31 a na stav S31 navazuje stav 
S32. Pro pechod do jiného stavu musí nastat jedna z podmínek uvedených 
v tabulce 7.24. Hodnoty výstupních promnných po splnní podmínek 68 – 76 jsou 
v tabulce 7.25. 









68 S30 Sn1=0, Sn2=1 S31 
69 S30 V=3, (TPD2=1 nebo TK2=1)  S25 
70 S30 V=4, (TPD3=1 nebo TK3=1)  S25 
71 S30 V=4, Smer_J=1, CisloP=3, TPN1=1 S35 
72 S31 Sn1=1, Sn2=1 S32 
73 S32 Sn1=1, Sn2=0, V=4, CisloP=2, Cil=1 S25 
74 S32 Sn1=1, Sn2=0, V=4, CisloP=1, Cil=1 S10 
75 S32 Sn1=1, Sn2=0, V=3,  Cil=1 S10 
76 S32 Sn1=1, Sn2=0, Cil=2 S25 
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Nastavení výstupních hodnot 
68 Stav=31 
69 Stav=25, Cil=2 
70 Stav=25, Cil=3 
71 Stav=35, Cil=1 






• 68: Pokud je detekována jen pravá lamela, znamená to v tomto pípad, že 
kabina vjíždí do 2. patra smrem shora. Po splnní této podmínky pejde 
algoritmus do stavu S31. 
• 69: Pokud je stisknuto tlaítko TPN1 (1. patro) a výchozí stav kabiny je 3. patro, 
kabina se rozjede ze 3. do 1. patra. Je-li v prbhu jízdy do 2. patra zmáknuto 
tlaítko TPD2 (2. patro smr dol) nebo TK2 (tlaítko z kabiny pro 2. patro), 
pejde algoritmus do stavu S25. (Kabina nejprve vezme zákazníka ve 2. pate a 
poté dojede do 1. patra)
• 70: Pokud je stisknuto tlaítko TPD2 (2. patro smr dol) a výchozí stav kabiny 
je 4. patro, kabina se rozjede ze 4. do 2. patra. Je-li v prbhu jízdy do 3. patra 
zmáknuto tlaítko TPD3 (3. patro smr dol) nebo TK3 (tlaítko z kabiny pro 
3. patro), pejde algoritmus do stavu S25. (Kabina nejprve vezme zákazníka ve 3. 
pate a poté postupn vezme všechny uživatele chtjící jet smrem dol)
• 71: Pokud je stisknuto tlaítko TPN2 (2. patro smr nahoru) a výchozí stav 
kabiny je 4. patro, kabina se rozjede ze 4. do 2. patra. Je-li v prbhu jízdy do 3. 
patra zmáknuto tlaítko TPN1 (1. patro), pejde algoritmus do stavu S35. 
(Kabina nejprve vezme zákazníka v 1. pate a poté postupn vezme všechny 
uživatele chtjící jet smrem nahoru)
• 72: Pokud oba snímae detekují lamelu, znamená to v tomto pípad, že je 
kabina ve 2. nebo 3. pate. Provede se snížení ísla patra o hodnotu 1, kabina 
pokrauje smrem dol a algoritmus pejde do stavu S32. 
• 73: V tomto stavu se eká na detekování jen levé lamely. Pokud je výchozí stav 
kabiny 4. patro, íslo patra je 2 a cílové patro je 1, pejde algoritmus do stavu 
S25. 
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• 74: V tomto stavu se eká na detekování jen levé lamely. Pokud je výchozí stav 
kabiny 4. patro, íslo patra je 1 a cíl je 1. patro, pejde algoritmus do stavu S10. 
• 75: V tomto stavu se eká na detekování jen levé lamely. Pokud je výchozí stav 
kabiny 3. patro a cíl je 1. patro, pejde algoritmus do stavu S10. 
• 76: Po detekování jen levé lamely a je-li cíl 2. patro, pejde algoritmus do stavu 
S25. 
7.3.6 Stav S35 
Do tohoto stavu se algoritmus dostane, pokud má kabina sjet o ti patra níž, než ve 
kterém se práv nachází. Na stav S35 navazuje stav S36 a na stav S36 navazuje stav 
S37. Pro pechod do jiného stavu musí nastat jedna z podmínek uvedených 
v tabulce 7.26. Hodnoty výstupních promnných po splnní podmínek 77 – 81 jsou 
v tabulce 7.27. 









77 S35 Sn1=0, Sn2=1 S36 
78 S35 V=4, Smer_J=0, (TPD3=1 nebo TK3=1) S25 
79 S35 V=4, Smer_J=0, (TPD2=1 nebo TK2=1), TPD3=0, TK3=0 S30 
80 S36 Sn1=1, Sn2=1 S37 
81 S37 Sn1=1, Sn2=0 S30 




Nastavení výstupních hodnot 
77 Stav=36 
78 Stav=25, Cil=3 
79 Stav=30, Cil=2 
80 Stav=37, CisloP=CisloP-1 
81 Stav=30 
Popis podmínek: 
• 77: Pokud je detekována jen pravá lamela, znamená to v tomto pípad, že 
kabina vjíždí do 3. patra smrem shora. Po splnní této podmínky pejde 
algoritmus do stavu S36. 
• 78: Pokud je stisknuto tlaítko TPN1 (1. patro) a výchozí stav kabiny je 4. patro, 
kabina se rozjede ze 4. do 1. patra. Je-li v prbhu jízdy do 3. patra zmáknuto 
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tlaítko TPD3 (3. patro smr dol) nebo TK3 (tlaítko z kabiny pro 3. patro), 
pejde algoritmus do stavu S25. (Kabina nejprve vezme zákazníka ve 3. pate a 
poté postupn vezme všechny uživatele chtjící jet smrem dol)
• 79: Pokud je stisknuto tlaítko TPN1 (1. patro) a výchozí stav kabiny je 4. patro, 
kabina se rozjede ze 4. do 1. patra. Je-li v prbhu jízdy do 3. patra zmáknuto 
tlaítko TPD2 (2. patro smr dol) nebo TK2 (tlaítko z kabiny pro 2. patro) a 
není zmáknuto tlaítko TPD3 (3. patro smr dol) a TK3 (tlaítko z kabiny pro 
3. patro), pejde algoritmus do stavu S30. (Kabina nejprve vezme zákazníka ve 2. 
pate a poté postupn vezme všechny uživatele chtjící jet smrem dol)
• 80: Pokud oba snímae detekují lamelu, znamená to v tomto pípad, že je 
kabina v 3. pate. Provede se snížení ísla patra o hodnotu 1, kabina pokrauje 
smrem dol a algoritmus pejde do stavu S37. 
• 81: Ve stavu S37 se eká na detekování jen levé lamely. Tím získáme informaci, 
že kabina vyjíždí z patra a pokrauje smrem dol. Po splnní této podmínky 
pejde algoritmus do stavu S30. 
7.4 Tlaítko STOP 
Pokud je zmáknuto tlaítko STOP v kabin výtahu, zastaví se motor, vypnou se 
všechny požadavky v patrech a kabin, vypne se zobrazování na všech diodových 
displejích a algoritmus pejde do stavu S40. Pro pechod do jiného stavu musí nastat 
jedna z podmínek uvedených v tabulce 7.28. Hodnoty výstupních promnných po 
zmáknutí tlaítka STOP jsou v tabulce 7.29. 









82 S40 TK1 nebo TK2 nebo TK3 nebo TK4 S41 
83 S41 Sn1=0, Sn2=1 S42 
84 S41 Sn1=1, Sn2=0 S44 
85 S42 Sn1=1, Sn2=1 S43 
86 S43 Sn1=1, Sn2=0 S41 
87 S44 Sn1=1, Sn2=1 S1 
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Nastavení výstupních hodnot 





87 Stav=1, CisloP=1, SmerN=0, SmerD=0, Rychlost=4000 
• 82: Ve stavu S40 se eká na zmáknutí nkterého tlaítka pater v kabin. Po 
zmáknutí tlaítka se kabina rozjede smrem dol a algoritmus pejde do stavu 
41. 
• 83: Pokud kabina po cest smrem dol detekuje jen pravou lamelu, znamená to, 
že vjela do nkterého z pater 2 nebo 3. Algoritmus pejde do stavu S42. 
• 84: Pokud kabina po cest smrem dol detekuje jen levou lamelu, znamená to, 
že vjela do 1. patra. Algoritmus pejde do stavu S44. 
• 85: Po detekování obou lamel pejde algoritmus do stavu S43. 
• 86: Po detekování jen levé lamely pejde algoritmus do stavu S41. Kabina 
pokrauje smrem dol a opt se podle kombinace sepnutých sníma
rozhoduje, jestli je kabina v 1. pate nebo ne. 
• 87: Pokud je algoritmus ve stavu S44 a jsou detekovány ob lamely, kabina 
dojela do 1. patra a algoritmus pejde do stavu 1. 
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8 VIZUALIZACE 
Vizualizace modelu výtahu umožuje pístup k promnným, které jsou definovány 
v programu PLC a je tedy pomocí ní možné nejen tyto promnné sledovat, ale i run
ídit celý model výtahu. Vizualizace je vytvoena v programu Factory Talk View 
Studio.  
V levé ásti vizualizace jsou umístna 4 patra výtahu a kabina. Pohyb kabiny je 
znázornn jednoduchou animací. Vlevo od kabiny jsou umístny šipky nahoru a dol
znázorující stisknutí tlaítka pro smr nahoru nebo dol v nkterém z pater. Pokud je 
jejich výpl bílá, tak nebylo zmáknuto žádné tlaítko. Po zmáknutí njakého tlaítka 
se zmní barva výpln na žlutou. Vzadu za kabinou jsou v každém pate umístny 
lamely, po jejichž detekci výtah pozná, že je v nkterém z pater. Sepnutí sníma je 
znázornno dvma tlustými ervenými arami. 
Napravo od pater jsou umístny 3 bloky: Kabina, Promnné, Manuální ízení. 
V bloku kabina jsou umístny signalizace zmáknutí pater výtahu, signalizace 
zmáknutí zvonku, tlaítka STOP v kabin a signalizace petížení kabiny. Dále je zde 
uvedeno íslo patra, ve kterém se práv výtah nachází a šipkou je znázornn smr jízdy 
kabiny výtahu. Pokud zde šipka není, znamená to, že výtah stojí v nkterém z pater. 
Blok promnné je uren pro sledování promnných: CisloP, Cil, Start, Zatez, Smer,
Rychlost a Draha. Vysvtlení tchto promnných je v tabulce 8.1. V bloku Manuální 
ízení jsou umístna tlaítka START pro zapnutí chodu výtahu, STOP pro zastavení 
výtahu, dále jsou zde dv tlaítka pro smr pojezdu kabiny nahoru nebo dol. Vpravo 
od tchto tlaítek je menu s rychlostmi, ze kterých lze pro ovládání výtahu vybírat.  
Pro pohyb kabiny je v programu RSLogix 5000 vytvoena rutina vizualizace. 
Podmínky pro simulaci pohybu kabiny jsou uvedeny v tabulce 8.1. V této rutin se 
pracuje s promnnými: Draha, Start, Smer, Pretizeni, Pojezd_vizualizace a 
Podminka_vizualizace.  
• V1: Pokud je promnná Start v log. 1, smr jízdy je nahoru, kabina není 
petížená a promnná Pojezd_vizualizace je v log. 1, piítá se do promnné 
Draha každé 3 ms hodnota 0,05. Tato hodnota je ve vizualizaci každých 25 ms 
aktualizována a podle ní se kabina pohybuje smrem nahoru. 
• V2: Pokud je promnná Start v log. 1, smr jízdy je dol, kabina není petížená a 
promnná Pojezd_vizualizace je v log. 1, odeítá se z promnné Draha každé 3 
ms hodnota 0,05. Tato hodnota je ve vizualizaci každých 25 ms aktualizována a 
podle ní se kabina pohybuje smrem dol. 
• V3 – V12: Pokud jsou promnné Podminka_vizualizace[1] - 
Podminka_vizualizace[10] = 1, znamená to, že je kabina v nkterém z pater 
výtahu a podle podmínky se do promnné Draha piadí hodnota 0, 200, 400 
nebo 600. Tyto hodnoty vyjadují posun kabiny v pixelech. Mezi 1. a 4. patrem 
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je rozdíl 600 pixel. Hodnota 0 posune kabinu do 1. patra, hodnota 200 posune 
kabinu do 2. patra, hodnota 400 posune kabinu do 3. patra a hodnota 600 posune 
kabinu do 4. patra. Tímto je zajištno, že kabina dojede v jednotlivých patrech 
vždy na stejné místo. 
Na obrázku.8.1 je znázornno pro ilustraci zmáknuté tlaítko TPN3 (3. patro smr 
nahoru) a TK4 (Tlaítko v kabin pro 4. patro). Na levé stran vizualizace je vidt, že 
kabina stojí ve 2. pate a pojede smrem nahoru pro uživatele ve 3. a 4. pate. Hodnoty 
promnných v pravé polovin jsou: CisloP = 2, Cil = 2, Start = 1, Smer = 1, 
Smer_Jizdy = 1, Rychlost = 4000, Draha = 200, Zatizeni = 0, Stav = 2. Detail levé 
strany vizualizace je na obrázku 8.2 a detail pravé strany vizualizace je na obrázku 8.3. 





V1 Start=1, Smer=1, Pretizeni=0, Pojezd_vizualizace=1 Draha = Draha + 0,05 
V2 Start=1, Smer=0, Pretizeni=0, Pojezd_vizualizace=1 Draha = Draha - 0,05 
V3 Podminka_vizualizace[1]=1 Draha = 0 
V4 Podminka_vizualizace[2]=1 Draha = 200 
V5 Podminka_vizualizace[3]=1 Draha = 200 
V6 Podminka_vizualizace[4]=1 Draha = 400 
V7 Podminka_vizualizace[5]=1 Draha = 400 
V8 Podminka_vizualizace[6]=1 Draha = 600 
V9 Podminka_vizualizace[7]=1 Draha = 200 
V10 Podminka_vizualizace[8]=1 Draha = 200 
V11 Podminka_vizualizace[9]=1 Draha = 400 
V12 Podminka_vizualizace[10]=1 Draha = 400 
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Tabulka 8.2 Použité promnné ve vizualizaci 
Vstupní promnné Datový typ Popis 
TK1 – TK4 BOOL Informace o zmáknutých tlaítcích pater (1 - 4) v kabin
Zvonek BOOL Informace o zmáknutí tlaítka zvonek 
Stop BOOL Informace o zmáknutí tlaítka stop 
Pretizeni BOOL Signalizace petížení kabiny 
TPN1 – TPN4 BOOL Informace o zmáknutí tlaítka nahoru v patrech (1 - 4) 
TPD1 – TPD4 BOOL Informace o zmáknutí tlaítka dol v patrech (1 - 4) 
Sn1, Sn2 BOOL Informace o sepnutí snímae lamel 
CisloP INT 
íslo patra, ve kterém se výtah zrovna nachází 
Cil INT 
íslo patra, do kterého má kabina dojet 
Zatez INT Informace o zatížení kabiny 
Smer_jizdy BOOL Informace o smru pohybu kabiny 
Stav INT Stav, ve kterém se algoritmus ízení zrovna nachází 
Výstupní promnné   
Rychlost INT Nastavení rychlosti pojezdu kabiny 
Start BOOL Spuštní chodu kabiny výtahu 
Stop BOOL Zastavení kabiny výtahu 
Smer_nahoru BOOL Promnná pro nastavení smru pojezdu kabiny nahoru 
Smr_dolu BOOL Promnná pro nastavení smru pojezdu kabiny dol
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Obrázek 8.1 Vizualizace modelu výtahu 
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Obrázek 8.2 Detail levé strany vizualizace 
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Obrázek 8.3 Detail pravé strany vizualizace 
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9 ZÁVR 
V diplomové práci je vytvoený algoritmus ízení laboratorního modelu výtahu pomocí 
Mooreova automatu. Využívá se zde obousmrné sbrné ízení, oznaované také jako 
Simplex. ízení je vybráno z dvodu maximálního možného využití výtahu, které 
umožuje registraci více požadavk na jízdu ze stanic a z kabiny souasn a jejich 
vyizování tak, aby ke splnní co nejvtšího potu požadavk bylo teba co nejkratšího 
asu. Stavový automat je vytvoen ve vývojovém prostedí RSLogix 5000. Je rozdlen 
na stavy pater a stavy pohybu. Do stav pater se automat dostane, pokud kabina dojede 
do nkterého z cílových pater výtahu. Pro každé patro (krom 1. a 4. patra) jsou 
vytvoeny dva stavy pater. Jeden stav pro smr jízdy nahoru a druhy pro smr jízdy 
dol. Po dojetí do nkterého z pater, se eká na zmáknutí nkterého z tlaítek pater. Po 
tomto stisknutí se kabina rozjede a automat pejde do nkterého ze stav pohybu. 
V tomto stavu se eší pohyb kabiny. Mže nastat 6 stav: kabina má vyjet o 1, 2 nebo 3 
patra výš, než ve kterém se zrovna nachází nebo má kabina sjet o 1, 2 nebo 3 patra níž, 
než ve kterém se práv nachází.  
V práci jsou vytvoeny funkní bloky, které zajišují komunikaci mezi patry výtahu, 
kabinou a AS-Interface masterem umístným v programovatelném automatu. Funkní 
bloky také zajišují ovládání motoru, obsluhu všech sníma a ostatních zaízení.   
V poslední kapitole je uveden návrh vizualizace v programu Factory Talk View 
Studio. Vizualizace se skládá ze dvou ástí. Na levé ásti obrazovky jsou zobrazeny 
tyi patra, tlaítka a kabina výtahu. Pohyb kabiny je zobrazen jednoduchou animací. 
V pravé ásti obrazovky jsou umístny ti bloky: Kabina, Promnné a manuální ízení. 
V bloku kabina jsou zobrazovány informace o ísle patra, zmáknutých tlaítcích 
v kabin a je-li kabina petížena. Blok promnné je uren pro sledování promnných 
nesoucích informaci o ísle patra, cílovém pate, smru jízdy, rychlosti, ujeté dráze a 
zatížení. Poslední blok je uren k manuálnímu ízení modelu výtahu. Jsou zde tlaítka 
pro urení smru jízdy, zapnutí a vypnutí pojezdu kabiny výtahu a v pravé ásti je menu 
pro výbr rychlosti. 
V této diplomové práci by se dalo pokraovat tím, že by se mohl umístit do 1. patra 
sníma, který by dával informaci o tom, že se v tomto pate kabina nachází. Pokud je 
totiž pi inicializaci kabina v nkterém z pater, nemáme informaci o tomto, že se již v 1. 
pate nenachází. Dále by se do kabiny výtahu mohly dodlat dvee, které zde chybí.  
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